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Gantry cranes are widely used in industry for transporting heavy loads and hazardous 
materials in shipyards, factories, nuclear installations, and high building construction. 
The crane should move the load as fast as possible without causing any excessive 
movement at the final position. However, most of the common gantry crane results in 
a swing motion when payload is suddenly stopped after a fast motion. The swing 
motion can be reduced but will be time consuming i.e. reduce the facility availability 
as well as productivity. Moreover, the gantry crane needs a skilful operator to control 
manually based on his or her experiences to stop the swing immediately at the right 
position. Furthermore to unload, the operator has to wait the load stop from 
swinging. The failure of controlling crane also might cause accident and may harm 
people and surrounding. To overcome this problem, an intelligent gantry crane 
system had been introduced. Fuzzy logic controllers is proposed, designed and 
implemented for controlling payload position as well as the swing angle of the gantry 
crane. PID control approach will be taken as comparator based on the previous 
research. This project is to propose the control design of AC Servo drive system for 
linear guide application of gantry crane. The typical linear guide applications can be 
hoist system like crane, lift, gantry crane system. In this proposed control design, the 
main purpose of controlling gantry crane system is transporting the load as fast as 
possible to the required position with precision, without any force disturbance and 
parameter variations which is swing motion which cause a steady and/or transient 
error in the conventional ac servo drive system. Basically this system is designed 
according to the experimental results which convinced the collected data obtained, 



















Kren gantri digunakan secara meluas dalam industri untuk mengangkut beban berat 
dan bahan-bahan berbahaya di limbungan kapal, kilang, pepasangan nuklear, dan 
pembinaan bangunan tinggi. Kren harus bergerak secepat mungkin tanpa 
menyebabkan mana-mana pergerakan yang berlebihan di kedudukan terakhir. Walau 
bagaimanapun, yang paling biasa kren gantri bermasaalah dalam gerakan ayunan 
apabila muatan tiba-tiba dihentikan selepas gerakan pantas. Sudut ayunan boleh 
dikurangkan tetapi akan memakan masa iaitu mengurangkan adanya kemudahan 
serta produktiviti. Selain itu, kren gantri memerlukan pengendali mahir untuk 
mengawal secara manual berdasarkan pengalaman beliau untuk menghentikan 
ayunan segera di kedudukan yang betul. Tambahan pula untuk memunggah, 
pengendali telah menunggu hentian beban dari buaian. Kegagalan mengawal kren 
juga mungkin menyebabkan kemalangan dan boleh membahayakan orang dan 
sekitarnya. Untuk mengatasi masalah ini, pintar gantri kren sistem telah 
diperkenalkan. Fuzzy logik adalah dicadangkan, direka dan dilaksanakan untuk 
mengawal kedudukan muatan serta sudut swing kren gantri. Pendekatan kawalan 
PID akan diambil sebagai comparator berdasarkan penyelidikan sebelumnya. Projek 
ini adalah untuk mencadangkan reka bentuk kawalan AC sistem pemacu servo untuk 
aplikasi panduan linear gantri kren. Panduan tipikal aplikasi linear boleh angkat 
sistem seperti kren, lif, sistem gantri kren. Dalam reka bentuk kawalan yang 
dicadangkan ini, tujuan utama sistem kren gantri mengawal dan mengangkut beban 
secepat mungkin pada kedudukan yang dikehendaki dengan tepat, tanpa gangguan 
mana-mana angkatan dan variasi parameter yang merupakan gerakan ayunan yang 
menyebabkan kesilapan yang mantap dan / atau fana dalam ac konvensional servo 
drive sistem. Pada asasnya, sistem ini direka mengikut kepada keputusan eksperimen 
yang membuktikan data yang dikumpul diperolehi, dan pendekatan simulasi. 
 
